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Iteration 0   15000   30000
• After learning, the result become more stable and accurate
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• Multi‐scale Siamese neural network
• Results
• Method comparison
• Conclusion and future work
Conclusion
• A video analysis framework that keeps engineers in the loop 
of inspection
• Multi‐scale convolutional neural network for feature extraction 
and matching
• Multi‐scale Siamese neural network and one‐shot learning 
Future work
• Problem: One‐shot learning has data limitation
• Limited amount of data
• Unrelated background inside the region leads to false‐positive 
detection and thus may detect background as region of interest
• Proposed: post‐process to smooth the result and denoise
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